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Оптимальный выбор акселерометра и гироскопа обычно выливается в сложную 
математическую задачу. Необходимо определить тип измеряемого параметра. При 
измерении вибраций измеряются вибрационные характеристики объекта. При изме-
рении перемещения определяется скорость и смещение объекта, находящегося в 
движении. Иногда возникает необходимость оперативной оценки погрешности при-
менения акселерометра или гироскопа, основываясь только на их технической доку-
ментации. Делать выбор необходимого датчика иногда приходится, не имея под ру-
кой экспериментального стенда, поэтому тяжело предугадать истинное поведение 
структурированной модели. Методы оценки погрешностей, вносимых акселеромет-
ром и гироскопом, должны быть учтены в инженерном проектировании [1], [2].  
В работе проведена оценка возможности позиционирования, используя инер-
циальные системы навигации, расчет погрешностей определения скорости и прой-
денного пути (табл. 1, 2). 
Таблица  1 
Вклад погрешности акселерометра 
Погрешность Погрешность линейной скорости, м/с Погрешность координаты, м 
Систематическая 




погрешность, ,acc  % TnV xgaccxg   2
2TnX xgaccxg
  
Влияние шума VRW, 
Гц/м/с2  2
TVRWV   6
2/3TVRWX   
Таблица  2 
Вклад погрешности гироскопа 
Погрешность Погрешность линейной скорости, м/с Погрешность координаты, м 
Систематическая 
составляющая, ,sysxgn  м/с2 
2TgVxg   2
3TgX xg   
Секция IV. Технические и программные средства автоматизации 145
Окончание табл. 2 
Погрешность Погрешность линейной скорости, м/с Погрешность координаты, м 
Мультипликативная  













Влияние шума VRW, 
Гц/м/с 2  T
gARW
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Применение внутритрубных технологических и диагностических устройств пре-
дусматривает контроль их местоположения в нефтепроводе в процессе эксплуатации. 
На рис. 1 представлена функциональная схема передатчика тонового и фазомани-
пулированого сигналов для обнаружения внутритрубного устройства с поверхности. 
 
Рис. 1. Функциональная схема передатчика тонового  
и фазоманипулированого сигналов 
